Guia 1 EL650 - Control Avanzado de Sistemas

Estabilidad segiun Lyapunov y Funcion Descriptora

Prof: Marcos Orchard. Aux: Felipe Tobar

August 13, 2009

1 Meétodo Directo de Lyapunov, caso no lineal

1.1 Parte a

Considere el sistema de segundo orden

[tl = 02 + 25(72 (1)
) —2(z1 +
py — ot
u
donde u =1 + 2.
Sea V(zx) = % + 22, Que tipo de estabilidad presenta el origen?

1.2 Parteb

Sean los sistemas:
jfl = —I + T1T9 (2)
jj2 = —LU%

y
$'1 = —I1 +T122 (3)

jfg = —XT9 —[E%

1



Considerando
1
V(zy,x2) = 5(50% + 23)

. Que puede afirmar sobre la estabilidad de (2) y (3)7

2 Método Indirecto de Lyapunov

Considere el siguiente sistema no lineal:

$1 = —XoX3+ 1
$'2 = T1x3 — T2 (4)
Ztg = J]g(]_ — ZL’3)

Encuentre sus puntos de equilibrio, y usando el Método Indirecto de Lyapunov, clasifiquelos.

3 Método Directo de Lyapunov, caso lineal

3.1 Parte a - Oscilador Armonico

Considere:
Mi+ B¢+ Kg=0 (5)

Estudie la estabilidad del sistema.
Hint: Reescriba el sistema en variables de estado, encuentre un anélogo fisico (o eléctrico) y

use su energia como candidata a funciéon de Lyapunov.

3.2 Parteb

Para los siguientes sistemas mostrar que el origen es asintoticamente estable:



v _—;zt) a_(;)]x ©)
' a_<t1> —02]‘76 o
P = a_(tl) O‘_(;)]x a(t)] < 1 (8)
i = _01 Ojt)]x, at)] > 2 9)

En todos los casos a(t) es una funcién acotada y continua V¢

4 Funciones Descriptoras

Verifique las siguientes funciones descriptoras de un sistema no lineal ¢ (y), frente a una

entrada y = asin(wt):

5 Soluciones peridédicas

Verifique las existencia de soluciones periddicas para los siguientes sistemas:

V) = o G = (12)
V) = sl Gls) = s (13)

Donde los bloques 9(-) y G(s) estén en serie y ademads el sistema tiene realimentacién de

ganancia unitaria.



